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Paten tans prucfacz 

L Scfawrifizangr znm deKuisUien Wtderstands- 
schweifien, msbesondere znm Einoau in einen Robo- 5 
ter, bei der cine erste und one zweite, jewcOs an 
cxDcm Elck ti odcuhalter befestigte and durch StcQ- 
mo tore bewegbare Scfawmflclektrodc in nutcmander 
flnchtenden R i wi gm i ff erM-htimpm so gegenemander 
vciischiebbar and, dafl sie an strrnseitigen Aibeitsflfe- n> 
chen znsanmienwiikeo kfieinen, and die zweite 
SchweiBelrkTrode zusgtzncfa zns flner Bewegangs- 
richtnng beraus — bzw. in these Bcwegungrichtang 
Iiiu e iuaUi wenkbar ist, dadurch gekennzeich- 
net, dafl die eiste Schwcifldektrode (28) bei heraus- is 
geschwenkter zweiter SchweiBekkUode (17) in flner 
Bewegnn gsi k lrtun g tun erne sofche Strecke ver- 
schiebbar ist, dafi behn Hmeinwhwco ken der 
zweiten ScbweifieJektrode seimcfae Arbeftsflflchen 
der beiden. Schweiflelektroden zosammenwirken m 

2- Scixweiflzznge nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dafi ein U-fdnnig gestahetes Auf- 
nahmeteil (2) vorgesehen ist, wobei ein Scherenelek- 
trodenhaltcr {!•) <md ein Schiebeeiekirodeiiharter 25 

(27) gemeinsam fiber einen Ej»dbereich des Aufnah* 
itt*i*sit hi i i a us r agen und beide nut m ch r cr en, tcfl- 
weise an letzterem angeienktcn und teihweise nritein- 
ander gelenkig verbundenen Sdrwenkbebeln in 
gelenkiger Veibindung stehen, und dafl fcmer die » 
erste SchwetTefektrode von einer ScMebeelektrode 

(28) und die zweite Schwejfclektrode von einer 
Scbereneleklrode (17) gebildet sind, wobei der cue 
ScoiebceJcktrode tragende SdifcbeeJektrodenhatter 
und der die Scherenelektrode aumchmende Schc- 35 
recsietecdeshaher durch vier an -rtr*»*n~* 
Schwenkhebeln angreifende, druckmi ttelbcauf - 
schlagte SCeUmotore (10, 20 9 30, 40) veiiagerbar 
sind. 

3. Schweifizange nach Anspruch 1 oder 2, die in 40 
einen programmgesteuerten Schweifirobotcr einge- 
baut ist, dadurch gekennzeichnet, dafl die SteUmo* 
tore (10, 20, 30, 40) durch die Piogrammsteuening 
des Scbweiflrobotcrs bei Zuordnung eleklrischcr 
VentUe gesteuert werden and das U-fdrmige Auf- <s 
nahmeteil (2) an seinem Steg (2') oder an wenigstens 
eincm seiner Scbenkd (2T) am Sehweiflroboter befe- 
stigt ist. 

4. Schweifizange nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, dafl an den beiden Schenkeln (2T) so 
des Aufnahrneteils (2) jeweils zwei, sich an dessen 
vorderem und hinterem Endbereicb befindende 
sowie sich vom Steg (2') des Aufnahrneteils weg 
erstreckende vordere und bintere Langsarme (5, 5') 
angelenkt sind, die an ihrer) forfeit Endabschnitten ss 
Qber jeweils emeu VcrbiiKtungsknker (0) verbunden 
sind, wetehe parallel zom Steg des Aufnahrneteils 
verlaufen, wobei die Langsarme and Vcrbindungs- 
knker jeweils etwa gleichlang und paralklogramm- 
artig in Lftngsrichtung veriagcrbai sind. » 

5. Schweifizange nach Anspruch 4. dadurch 
gekennzeichnet, dafl die vorderen Langsarme (5) 
durch eine oberhalb der Lagerstelle der Verbiit- 
dungslenker (6) gelagerte Lagerwelte (8) miteinan- 
der verbunden sind. auf der zwei sich lingserstrek- 65 
kende und umriBgleiche, jeweils nahe an der Innen- 
seite eines LSngsarmes liegende Formschwenkhebel 
(9) mit ihrem vorderen Endabschniii schwenkbar 



gelagert sind, wahrend am ruckwaztigen Endbereich 
der Formschweokhebd jewctb ein zweiter, seiner- 
setts an einem Scbenkd (2T) des Aufnahrneteils (2) 
bcfcs t i g te r Stellmotor (20) angelenkt ist, die beide 
als h f r pt F Mi ' tg fr* * haz yfin der deepen. 

6. S chwei ft nm ge nach Anspruch 5, dadurch 
gckmnrrarfmet, dafl cfie beiden Formscbwcnkhcbel 
(9) an ihrem vorderen Bereich eine nach oben 
ragende firstfOniug e Erhcbung (9") aufweaea, wobei 
in deren Fiistfaereicfa ein exster, als Scbeieuzylinder 
djenender SteDmotor (10) schwenkbar getegert nt, 
dessen Kolbenstange (10/) an dem nach oben wet- 
senden Arm (15*) eines etwa T-fdrmigen Tragteus 
(15) angreuX das seinerseiti nut semen beiden 
untenticgenden Armen (15*) auf der LagerweDe (8) 
zwischen den beiden Fdnnscnwenkbcbcln gdagert 
1st, wahrend an einem nach anflen gerkhteten Arm 
(lrQdesTragrefls der Scherenelektrodeimalter (16) 
befffitfigt ista 

7. Sdnveiflzange nach Anspruch 6, dadurch 
gBkeunzefchnet, dafl zwischen den iuckw&rttgeii 
Abwinkehmgeu (90 der FbrnschwenkhebeJ (9) ein 
dritter, als Schiebezy under (heoender SteQmotor 

sebwenkbar gelagert 1st, dessen Kolhrnstange 
an einem Arm (22') eines Winkeihebets (22) 
angreift, wobei cheser seinerseits be Bereich seiner 
Abwmkehmg auf einem sich que/ zw i sche n den 
Fmmschwenkhebeln erstreckenden Lagerbolzen 
(23) gdagert ist, and ferecr der abwai tsi agende Ann 
(22*) des Wmkeihebeis am rflckwartigeo Endab- 
sduutt eines etwa parallel zum Steg (T) des Aufnah- 
meteOs (2) vertaufienden and unterhalb dessen 
Scbenkcm (2") uegenden Schubarms (25) angelenkt 
ist, der an seinem vorderen Bereich Ober einen 
Schwenkhebel (2tf) auf der Lagerwdle (8) schwenk- 
bar gefagert Est, w£hrend am v orde r en , fresen End- 
abschnitt des Schubarms der winkeifSrmige, mtt sei- 
nem v o r d eren Abschnitt (2T) zur Scherenciektrode 
(17) ragenden Schiebcclekfirodenu3iter (27) befestigt 
isL 

8. Schweifizange nach An&pruch 4, dadurch 
gekennzeichnet, dafl die beiden SchenkeJ (2") des 
Aufnahrneteils (2) an ihrem vorderen Bereich 
jeweils einen nach unten wegragenden Fbrtsatz (32) 
aurweisen, zwischen denen iiber eine OeJenkwelle 
(33) ein viertCT, als Srnieheanigteichszyhnder die- 
nender Stellmotor (40) schwenkbar gelagert ist, des- 
sen Kolberatange (40/) an einem vom ruckwfirtigen 
Endbereich der Verbindongslenker (6) nach unten 
abstehenden und mit diesen starr verbundenem 
Lagerauge (34') angreifL 

9. Schweifizange nacfa einem der vorhergehenden 
Anspruehe, dadurch gekennzeichnet, dafl den bei- 
den zweiten Stellmotor co (20) and dem vierten Stell- 
motor (40) jeweils ein Druckregerventil (12 bzw. 12') 
zageordnet in. 

10. Schweifizange nach einem der vorhergehen- 
den Anspruehe 2 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dafl 
die vier Stelhnotore (10, 20, 30, 40) Jeweils druck- 
luftbeaufschUgtc Stclbrylindcr sind, wobei der erste 
und der dritte Stellmotor (10, 30) ab Dreistcl- 
hingszylinder ausgebUdet sind, wfihrend die zweiten 
und der vkrte Stellmotor (20, 40) doppdtwirkende 
Hubzylinder sind. 



Die Erfindung bezteht sich auf cine Schweifizange 
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zum dektrischen Wtderstandsschweifien der im Ober- 
begriff des Paten tansprnchs 1 ynumttd tmd durch die 
JP-OS 57*124 582 (Fig. 2) bekaiurtgewordene Art. 

Die in der erwannten Dntckschrift offenbarte 
ScbweiBzange hat ein C-formiges Aufoahmeieil. an des- 
sen befdeo yynfih* Hf <*g*>nri^n Endabschnitten dBe 
von jeweils etnem dim fcnitft^IhenrTftt-hlagten Stdlmo- 
tor getragenen Etektrodenhaltcr befmden; an diesen 1st 
jewefls eine SchweiBelekiroue befestigr. Dabd ist ein 
SteHmotor starr ungebxacht, wabrend der andere Stdl- 
motor von einem am Anfbahmcteil schwenkbar gela- 
gerten Schwcnktcil gehaltea ist, das semexseiis von 
efaem ebenfafls am Anfhahmetefl aagdenktea, druck- 
mittcloraufsf.hlagtrp SteHmotor verachwenkt wird. Die 
senwenkbare Lagerung eines Stethnotors dktnt bierbei 
dafur, dafl die von diesem fiber den Elektxodenhalter 
getragene zweite Schwetftelefctrorie bei Exzeugung ernes 
ScbweflSpankts stets exakt nrit der gcgenubcrficgcnden 
ersten ScfaweiSelektrode fluchtet, wobei thre stirmriti- 
gen Artaeitsflariicn /iiaanimenwukcu. 

Femer ist ans der FR-OS 24 91 797 cine SchweiB- 
zange mh einem ^hgfrffeHs C-^ormfgen Anmahroeiefl 
bckarmt. in dessen bekten Endabscbnitten juwefls ein 
mit cincr SchweifieJckTrode vexsehenex Elektrodeobal- 
ter angelenkt ist. Diese smd bedarfcweise dutch jewefts 
cincn am Aumahmetefl angelenkt cd, drockrmttclbcauf- 
scbJagsen Stelhnotor ledtgficfa mnerfaalb eines relativ 
kleiscn Scbwcnkbcrochs badcrscna Oner Flucbtliiue 
verlagerbar. 

Fatts rait den erisntcrtcn SchweiBzangeu insbeton- 
dere bei Emsatz durch eincn ScJjwcifiroboter an einem 
Banted mit beisp i elswcis e li-fjftrwugpwi Querscfamttspro- 
fij -oder an etnem Bautril da* etwa gleichartig tompti- 
ztert rifomtich gekrummt gcs taltct ist — im Bcrejch do* 
senkrecht Oder schzag zueinander verianfenden Wan- 
dungsabschnitte jewefls SchwciBpunkte vo rn rsc Jien 
sind, so nsufi <fie Scbweifizange zur Posttfonwrcng an 
den im Wmkel zaeraanderliegenden ScfawetBpunkt- 
steDen mehrmafa gedrebt oder gesebwenkt wexden. 
Dies ist spezjefl behn Schweifien an oner Personen- 
kraftwagenkarosserie deraxt zeitraubend, daB die vor- 
gesehenen Tak t eeit en oftmais fibascfaritten werden. 

Aufgabe der Erfsndung ist es daber, eine SchweiB- 
zange der im Oberbegriflf des Paten tanspruchs 1 
genannten Gattung derart auszubflden, daB mit ibr an 
Wandungsabscbnitten von komphziert ranmlicb, spe- 
zsell etwa IK L- Oder Z-f&nnig gekrummren BauteOen 
mogHchst rationeJ] Scbweifipnnfcte vorgeseben werden 
kdnnen. 

Zur Lflsung der Aufgabe smd die im kennzekhnea- 
den Ten* des Patentanspincfas 1 dargeJegten Merkmale 
vorgeseben. 

Da die an erner erfindtmgsgemSBeu Scbweiflzange 
vorgesehenen Scnv/eiBelefctroden sowobl uber stirnset- 
tige als aucb Qber ratticbe Arbehsflacben zusammen- 
wirken kdnnen, kann die Scbweifizange fan wesentticben 
in der gtetchen Raumlage - ubbcherweise waagerecbt 
oder senkrecht - vcrbleiben, wobei mit den Scfaweifl- 
elektroden (bd entsprecbender Steuenmg der Steflmo- 
tore) fur das Zusammenwirken ihrer stirnseitigen 
Arbcitaftachcn ciac Schkbebeweguog and fur das 
Zusammenwirken ihrer sehUcben Arbdtsflicben eine 
Scherenbewegung ausgeffihrt wird. Nacbdem mit der 
erfuidungsgemafieo Scbweifizange speziell im Automo- 
bilbau Fertigunyzdten eingespart werden kdnnen. 
wird vortdlhafterweiss aucb der sic tragende SdiwdB- 
roboter oder das Bediennngspersonal entlastet. Femer 
beansprucht die Schweibzange bei Einban m ehien 



SebwetBroboter aucb verhaltnismaflig wenig Arbeits- 
mum, denn es braucnen weniger Taktstationen ange* 
rabren werden. Durch die in der Scbweifizange durch- 
fShrbaren Schiebe- und Scherenbewegungen der 
5 ScbwetBelektroden mufl aucb der ScbweiBroboterarm 
vorteilhafterweise nur kurze Verlagenmgswege ans- 
fuhren. 

Nacb den Merkmalco der Patentansprficbe 5 nnd 6 
hzw. 7 nnd 8 werden ctnzehic Scbwenkbebd der 

to Scbweiflzange end damh die Schiebe- und Scher enel ek- 
trode fiber Scheren- und Schiebezytmder bzw. Scbercn- 
ansgbddi- und SchiebeausgldcbzySnder vertagert, so 
dafi in der Scbweifizange Schiebe- nnd Scherenbewe- 
gungen in einem efniigen GelenJcsystem vereint sind, 

is wobd je nacb Bedarf die eine oder aode 
art gctremit, also unabbSngig vonetnander, « 

Wdtere Ansgcstaltungen der Erfircmng smd in ande* 
ren tJnnsransprucben gpkfn n z f irhnrt 
20 Ein AuxfubmngsbeapicJ der Erfindnng 1st in der 
Zdcbnnng daigestcUt und wird hit ftt^encten erttntert. 
Es zeigt 

Fig.1 eine Gesamtsmacht der Scbweifizange mit sfeb 
in SdncbesteiluDg befindenden SdtweiBelektioden. 

25 Fig. 2 die Scbweifizange mit stch in S ch e ren s t eflnng 
befindenden Scfaweifieiektrodcn, 
Fig. 3 eine Draufincht von Fig. 1, 
Fig. 4 cine Settenansscbt der Scbweifizange m PfeH- 
ricntung A von Fig. 1, 

30 Fig. 5 eine Enrzclbeit der Scbweifizwjge geseben in 
Pfinhicbtnng B von Fig. 1, 

Fig. 6 eine scbematiscbe Darsteuung eines Drcstei^ 
lungszyfindeis, der als aster and dritter Stefimotor 
vOTgesehen ist. 

35 Die in den Fig. 1 bis 4 dargesteOte Scbweifizange 1 
dient zum Widemandsscbweifien von Blecfateilen oder 
dgl. und weist ein U-rormig geatateetes Anfoahmstei! 2 
auf, das an seinem Steg T Oder an wenigstens einem 
seiner Schenkel 2" fiber ruchl dargesteOte Befestiyvngs- 

40 tm'ttd an etnem ebenmQs nicbt v er a nsc h a nlicbten pro- 
grammgesten e rten Scbweifiroboter befesiigv ist. Die 
beic^n Schenkel T des Aufoabmcteus 2 haben an ihrem 
vorderen nnd hinteren Endberekfa jewefls eine Ausneb- 
mtmg 3 t in dercn Bercsch an den Schenkehi V uber dne 

AS Lagerwelle 4 jeweils zwd vordere Langsarme 5 und 
zwei bintere Langsarme 5* angelenkt and, wdebe skfa 
vom Steg V abwarts erstrecken. Die Langsarme 5 tmd 
5* smd jewdls an ihrcn frekn Fndansrhnittgn fiber 
jeweba einen Lagerbotzen 4' mit einem stch etwa paraJ- 

» lei zum Steg 2' des Au&ahmetefls 2 erstreckenden 
Verbmdnngslcnker < verbunden. Dfe vier Lingmnre :5, 
5' and zwd Verbmdangslenker % smd: etwa gjekh tang 
und konnen durch ibre Andnanderlenknng paraBclo- 
grramrartig in Langsricbtung des Aumabmetefls 2 ver- 

55 lagcrt werden. Die Langsarme 5 und 5' and jeweils Obex 
eine von der LagprweUe 4 durcbsetzte Hubs) 4' starr 
verbunden. 

Die vorderen Langtarme 5 smd femer durch dne 
oberbalb den Lagerbolzen 4' Scgende Lagerwelle 8 

60 mrteinander verbunden. Auf <£eser smd zwd skb langs- 
cratrcckende and umriBglcicbc Formscfawcnkhebcl 9 
jeweOa mh ihrem vorderen Endabscbnitt nnd- nahe an 
der Innensdte der vorderen Langsarme 5 schwenkbar 
gelagert. Am ruckwartigen Endberetcb der Form- 

45 sebwenkbebd 9 ist die zum Steg 2' des AufnahmeteUs 
2 ninweisende Abwinkelung 9 r vorgeseben. In dercn 
Schdtelbereich ist an den bei den Forrascbwenkbebera 9 
die Kolbenstange 20/ zweier SteUmotorc 20 fiber Boken 
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11 angelenkt, wobei die beiden Stellmotorcn 20 ihrer- 
seits jeweils an erocm Schenket T des Aufnahmeteils 2' 
ubcr Bo been 11' scfawenkbar gelagert sind. Die beiden 
Stellmotore 26 sind d ruck luftbe aufschlagt e , doppelt 
wirkende Siellzy Under und ton im Anlenksysicm als 
Scherenausgle icfaszyi i nder, ferner werden sic in bezug 
zu den ubrigen. im folgcnden gcninnten Siellmotore 10, 
30, 40 sis »zweite Siellmotore- bezeichnet. SchlieBltch 
ist den beiden Stellmotoren 20 jeweils ein Druckregel- 
ventfl 12 zugeordnet, die jeweib an einem Scbcnkel 2" 
dcs Aufnahmcteib 2 befestigt sind. 

Die Formschwenkhebel 9 haben in flircm vorderen 
Berekh cine zum Steg X des Aufnahmeteils 2 bin ra- 
ge ride fimformige Erbebung 9 F , in deren Firstbereicfa 
ubcr einen Lagerbolzcn 14 ein crater SteUmotor 10 
sehwenkbar getogert ist, wclcher als Schercnzylinder 
dient. Die Kolbcnstange 10* des SieUmotors 10 ist fiber 
einen Lagerbolzcn 14" an einem nacb oben wetsenden 
Arm IS' ernes ccwa 7-fonnigcn Tragicus 15 migictcxxki. 
Dieses hat zwei untenltegende, sicfa im Abstand vooein- 
ander befindende Anne 15*, ubcr die es auf der Lager- 
wcCle 8 zwischen den beiden Formscfawenkhebcm 9 
drehbar gelagert ist (Fig. 2 bis 4). An einem nach 
auBcn genchteten, leiativ weft fiber das Autnahmetetl 2 
vorstehenden Arm 15"' des Tragtetls 15 ist unter Einbet- 
tung in eine Isolationsschicht ein winkelfBrmiger Sche- 
retxekktrodcnhaltcr 16 festgesehraubt. In diesen ist cine 
aus einer spezieUen Kupferlegierung bestehende Sche- 
renelektrode 17 auswechselbar eingesetzt. Der erste 
Stellraotor 10 ist als ein druckluftbeaufschlagter Drei- 
steUungszyhndcr ausgebildet (Fig. 6). 

Wic die Fig. 1 bis 3 zetgen. ist zwischen den ruckwar- 
tigen Abwinkelungcn 9* der Formschwenkhebel 9 fiber 
zwei Lagcrzapfen 10 das Gchause eines dritten Stcl I mo- 
tors 30 scfawenkbar gelagert. der als Schicbezylinder 
dient und als ein druckluftbeaufschlagter Dretstel- 
lungszylinder ausgebildet ist (Fig. 6). Die Kolben- 
stange 34/ des SteHmotors 30 ist fiber einen Botzen 19 
am nach hint en ragenden Arm 22' eines Winkclhebels 
22 angelenkt. der seinerseiis im Bereich seiner Abwin- 
kelung auf einem sicfa quer zwischen den Formschwenk- 
hebei 9 erstreefcenden Lagerbolzcn 23 - wetcher 
be nach ban des Battens 11 liegt - scfawenkbar gelagert 
ist. An dem nach unten ragenden Arm 22T dcs Winkcl- 
hebels 22 ist fiber einen Gelenkbotzen 24 der rfickwar- 
tigc Endabscfanitt eines etwa parallel znm Steg 2' des 
Aufnahmeteils 2 veriaufenden Schubarms 25 angelenkt, 
an dessen vorderem Bereich fiber einen Gelenkbolzen 
24' em Schwenkhebel 2f angelenkt ist. Dieser ist mit 
seinem oberen Endabschnitt zwischen den beiden 
Annen 15* des Yragteils 15 auf der LagerweUe 8 
scfawenkbar gefagen (Fig. 1, 2 und 4). Am vorderen. 
freien Endabschnitt des Schubarms 25 ist unter Einbet- 
tung in eine Isolationsschicht ein winkelfonniger Schie- 
beelektroden halter 27 festgesehraubt. An dessen vorde- 
rem. zur Scherenelektrode 17 tunragendem Abscfanin 
27' ist eine aus einer speziellen Knpfertegmnmg beste- 
hende Scbtebeefektrode 28 auswechselbar eingesetzt. 
Sowohl cfiese als aucfa die Scherenelektrode 17 sind an 
ihrem freien Endabschnitt kugeifonnig ausgebOdcL Die 
im Scherenelektrodenhalter 16 und fan Scfricbcelektnv 
den halter 27 vargesefaenen Kuhlrnmelkanale sind fiber 
eine Kuhhmtteuettung 29 mitemander verbunden. 

Wie in den Fig. I, 2 und 4 ersichtlich. weisen die 
beiden Schenkel T des Aufnahmeteils 2 an ihrem vor- 
deren Bereich jeweils einen nach unten abstebenden 
Fortsaiz 32 auf. Zwischen den beiden Fomatzen 12 
erstreckt sicfa eine Gelenkwlfe 33, an der ein wiener 



SteUmotor 40 scfawenkbar gelagert ist, der als Scfaicfae- 
ausgleichszylinder dient. In Fig. 4 und 5 ist zu ersefaen, 
dafi die Verbind ungate nker 6 im hinteren Bereich fiber 
ein Zwischenteil 34 starr mheinander verbunden sind, 

s von dem nach unten ein Lagerauge 34' absteht. An 
diesem ist fiber einen Bolzen 35 die Kolbcnstange 40/ 
des Stcllmotors 40 angclenkt. Dieser ist als ein doppelt- 
wirkender druckluftbeaufschlagter Stellzylinder ausge- 
bildet; ferner ist dem SteUmotor 40 ein Druckregclvcntil 

Ml 12* zugeordnet, das fiber eine Halteplatte 36 an einem 
der Formschwenkhebel 9 befestigt ist. 

Daxnit die vier Stellmotore 10, 2t f 30, 40 durcfa die 
Prognunmst cue rung eines SchweiBrobotcr fiber eine 
nicht dargestelltc pneumatische Stcucrung gesteuert 

is werden kfinncn. sind ihnen jeweils elektrischc Ventik 
zugeocdnet. Ferner hat der Scherenelektrodenhalter 16 
und der Scfate be etektroden halter 27 einen Elektro* 
kabelanscfalufl 37 bzw. 38. Durcfa die Dmckvcntile 12, 
12' ist uei DiuCk in ucx Di uC-Uci'i uiig uci StdimuCui e 20 

ZD und 40 bei umerscmedlicher Belastung der Kolbcn- 
stange 20' bzw. 40* - bcispieisweise infolge unterschied- 
hefaer Ra mutagen der SchwciBzange 1 - einstcllbar. 

Die Wirkungswcise der erfindungsgemafien SchwciB- 
zange 1 - bezogen auf die in den Fig. I und 2 darge- 

25 stellte. waagrechte Raumlagc und bei Stcucrung durcfa 
die Prograrnrasteueruug eines Schweiflroboters - ist fol- 



a> Schiebebewegung (Fig. 1) 

30 In Fig. 1 sind zwei aich in sen k reenter Ebene zwi- 
schen der Scherenelektrode 17 und der Schiebcckk- 
trode 28 befindende Blecfae d. d' dargestellt, die durcfa 
deren stirnseitiges Gegeneinanderwirken miteinander 
punktversclrwetflt werden. Die Scherenelektrode 17 

is und die Scfaie bcelektrode 28 befinden sich in der mit 
durchgezogenen Linien dargestellten, fluchtenden Lage 
in einer Ausgangsstellung. In dieser haben die Kolben- 
stangen 10\ 20\ 30', 40' der Stellmotore 10, 20, 30+ 40 
bei entsprechender Druckluftbcaufsctilagung der j ewe i- 

« ligen Kolbcn folgendc Stellungen (fur die Stellmotore 
10 trad 30 siehe aucfa Fig. 6): 

Stelhnotor 10 - Kolbcnstange 10* in MittelsteHung 
(Druck in den Kammem a und c) 
45 Stellmotore 20- Kolbenstangen 20' bleiben eingefahren 
SteUmotor 30- Kolbcnstange 30' ausgefafaren (Druck in 
den Kammem b und e) 

SteUmotor 40 - Kolbcnstange 40' ausgctatiren 
(Hubtauge ca. 10 mm) 

so Bei Veischkbungen der Koibenstange 30" des Stell- 
motors 30 wird fiber den Wmkelhebel 22 der SchuOarm 
25 und damit die Schiebeeiektrode 28 in den Richtun- 
gen des Doppefpfeus / verfagert. Ferner wird bet Vcr- 
schiebungen der Koibenstange 40* des SteUmotors 40 

55 fiber die Vcrbindungslenker 6 und das Tragteil 15 die 
Scherenelektrode 17 in den Richtungcn des Doppcl- 
pfcils g vertagert. Fur die pneumatiscfa gesperrten SteO- 
motore 10 und 21 erfotgen die Ertauterungen unter b) 
(Schexenbewegung). 

60 Da die zu verschweiBenden Blecfae d, 4' infolge von 
Fertigtrngstoleranzen an einer starr aufgenommcnen 
B lechkonstruktion unterscfiiedEch weit von der Scfae- 
reneielrtrrxle 17 und Schiebeeiektrode 28 entfernt Kegen 
konnen - beispieTswetse wenn skh cSe Blecfae rf. dr an 

65 einer voi t jUimngsfroerten Kraftfam^e^ejtarceBcric 
be&nden - ist die ProsTarnmsteuerung des Scfaweifiro- 
boters, in den die erfmdungsgcmaBe SchwciBzange 1 
etngesetzt ist, so programrniert, daB die freie, kaiotten- 
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formigc Stintseite dcr Scherenekk trode 17 stets urn cin 
relaliv kleines MaB e - das beispietswuise etwa 3 mm 
hctragt - vum zugewandtcn Blech d' entfernt liegt. 
Hierdurch isl gew&hrteistcl, dsiB bei dem im folgcnden 
gcschikkTten Arbettshub von Schiebeetektrode 28 und 
Schcrenelektrode 17 letztere zuerst gegen das Blech <f 
gu pre Bt wird und dadurch gew use rm alien eincn Gegcn- 
haltcr fur die in Vorfaub (Stellung D) cntfernter liegen- 
dcre u.rf dadurch etwas spater gegcn das Blech d wir- 
kende Schiebeelektrode 28 bildet; somit kdnncn die 
bei den Bleche d. <f beim SchweiBvorgang nicht dunrh 
die Sch tebeelektrode 28 und Scherenefek erode 17 ver- 
bogen oder eingedruckt werden. Dabei tst jedoch durch 
das vorgesehene MaB e an eincr SchweiBseite etn Tole- 
ranzausgteich vorbandcii, win rend an der gegen uberlie- 
genden SchweiBseite durch die entfemter tiegecdere 
Schicbcckktrodc 28 ohnehin ein groBer Abstand vor- 
handen tst. 

Im Vorhub flhrt die Kobenstange 30/ des Stellmotors 
30 in Mirtebteliung (wobei Druck in den Kammcro a 
und c herracht) und verlagert dadurch die Schiebeelek- 
i rode 28 in die mil strichpunktienen Linien dargestellie 
Stellung D, wahrend die Stellung der ubrigen Kolben- 
stangen If, 2f unvcrfindert bleibt, also die Scheren- 
elektrode 17 gegen Gber der AusgangssteUung nicht ver- 
lagert wird. 

Bei dem nun erfolgcnden Arbehshub fahren sowohl 
die Kolbenstange 30' des S tell motors 30 (bei Druck in 
der Ka miner a) ab auch die Kotbenstange 40' des 
Stellmotors 40 ein, wodurch in der mit geatrichelten 
Linien dargesteltten SteDung E zuerst die Schercnelek- 
trodt 17 und sodann Schiebeelektrode 28 gegen das 
Blech d* bzw. d geprefit und bei beste bender SchweiB- 
stromspannung etn SchweiBpunkt F erzeugt wird. Die 
Schiebeelektrode 28 wird bei ihren Langsverlagerungen 
im Vorhub D und Arbeitshub E durch cBe dabei erfbl- 
genden Verlagerungen des Schubarms 25 urn die Lager* 
v7cUc 8 und den Lagerbolzsn 23 germgfugxg langjeerich- 
let bogenformig verlagert; dies kann jedoch durch ent- 
sprechende Positkraicrung der Scherccelektrode 17 
jeweils weitgehend ausgcgltchen werden. 

Zur Ruckvciiagerung von Schiebeelektrode 28 und 
Scberenelcktrode 17 (Vorhub D) ahrt die Kotben- 
stange 30' des Stellmotors 30 (bei Druck in den Kam- 
mern a und c) in die Mittelstellung, wahrend die Kot- 
benstange 40' des Stellmotors 40 etwas ausgefahren 
wird; in die AusgangssteUung fahren dagegen die Kot- 
benstange 30' des Stellmotors 30 (bei Druck in den 
Kammern b und c) und die Kolbcostange 40* des Stell- 
motors 40 bus. 

b) Schcrcnbe w egung (Fig. 2) 

Die Bleche d, d' Gegen zmn Verschweiflen in der 
Scherenbewegung waagrecht zwischen der Scherenclek- 
trode 17 und der Schiebeelektrode 28, also parallel zu 
deren Lftngsei streckung und an den seithcben Arberts- 
fllcben von Scherenefeklrode 17 mid Schiebeelektrode 
28; somit verlanfen sic reditwinkebg zu den in Fig. 1 
dargesteltten Blechcn rf, <F und kenmen damit betspiels- 
webe mit dieseo die Scfaenkel etnes U-PrcrfiTs balden, 
wobct die Bleche d, <f von Fig. 1 den Stcg ralden- Die 
Schiebeelektrode 28 wird in Rnhetagg so positkxuert. 
daB »c urn ein relativ kfeinea MaB c* vora zngekehrten 
Blech <f entfernt begt, somit bei den im fblgenden 
crlautcrtcn Schwetfivorgangen jeweils zu e rst gegen die- 
ses geprefit wird and damit eincn Gegenhalter fur <fie 
Schcrenelektrode 17 bildet. 



Bei Verschiebungen dcr Kolbcnsiangen 20' der bei- 
den Stellmutore 20 werden die beiden Formschwenk- 
hebel 9 um die Lugcrwelle 8 in den Richtungcn des 
Doppclpfeils h geschwenkt; dabei wird die Schiebeelek- 

3 trode 28 bei Ausschiebung der Kolben it an gen 20' nach 
oben verlagert (Pfeitrichiung «'), wahrend sie bei deren 
Einschiebung nach unten gelangt (Pfeilrichtung A"). 
WShrcnddesscn blciben die Kolbcnsiangen 30' und 40' 
der Steitmolorc 30 und 40 in eingefahrenem Zustand 

to pneumatisch gespcrrt. Bei Langs verschkbungen der 
Kolbenstange If des Stellmotors 10 wird das Tragteil 
15 um die Lagerwetle 8 in den Richtungen des DoppeV- 
pfeits k geschwenkt. wodurch die Schcrenelektrode 17 
bei Einschiebung dcr Kotbenstange 10' nach oben 

is gelangt (Pfeilrichtung *'), wahrend sie bei deren Aus- 
schiebung in Pfeilrichtung k m abwarts verlagert wird. 

Bei der in Fig. 2 mil durchgezogencn Linien darge- 
tt ell ten AusgangssteUung von Schiebeelektrode 28 und 
Schcrenelektrode 17 haben die Kolbenstangen 10', 20/. 

m 30', 40' dei SlcHimrtoic 10, 20. 30 t 40 folgeade Stel- 
tungen: 

Stellung / (fur SchweiBen oben): 

25 Stcllmotor 10 - Kolbenstange 10' bleibt eingefahren 
(Druck in kammer a) 

Stellmotore 20- Kolbenstange n 20' bleiben eingefahren 
Stellmotor 30 - Kolbenstange 30* bleibt eingefahren 
(Druck in Kammer a) 
30 Stellmotor 40 - Kolbenstange 40' bleibt eingefahren 

Stellung // (fur SchweiBen unten): 

Stellmotor 10- Kolbenstange 10* ausgefahren (Druck in 
3S Kammer b und c) 

Stellmotore 20 - Kolbenstangen 20' ausgefahren 
Stellmotor 30- Kolbenstange 30' eingefahren (Druck in 
Kammer a) 

Stellmotor 40 - Kolbenstange 40' eingefahren 

40 

Wenn die Bleche d> d' oberhalb bzw. auBerhalb der 
Schiebeelektrode 28 hegen (SchweiBen in Stellung I) 
fahrt die Kolbenstange 10' des Stettmotors 10 (bei 
Druck in der Kammer b) sowie die Kolbenstangen 2C 

45 der Stellmotore 20 aus. wodurch zuerst ale Schiebeelek- 
trode 28 in Pfeilrichtung h* gegen das Blech d* und 
sodann die Schercnelektrode 17 in Pfeilrichtung Y 
gegen das Blech d geprefit wird (Stellung E mit gestri- 
chetten Linien dargesteUt), wobei ein SchweiBpunkt F 

so entsteht. Die Kolbenstangen 30' und 40* dcr Stellmo- 
tore 30 und 40 bleiben dabei eingefahren. In die Aus- 
gargsstcHung / fahrt anschheflend die Kolbenstange 10* 
des Stellmotors If (bei Druck in der Kammer a) und die 
Kolbenstangen 2f der Stellmotore 20 ein. 

S5 Bei unterhalb bzw. anf der Irmcnsette der Schiebe- 
elektrode 28 liegenden Blechcn d % & (SchweiBen in 
Steflung It) rahrt die Kobenstange 10' des Stellmotors 
10 (bei Druck in der Kammer a) sowie die Kobenstan- 
gen 20* der Stellmotore 20 cin, wodurch zuerst die 

60 Schiebeelektrode 28 in Pfeilrichtung h* gegen das Blech 
<f und daraufhin die Schcrenelektrode 17 in Pfeilrich- 
tung f gegen das Blech d geprefit wird (mit gestrichel- 
ten linien dargesteDte Stelrang £); dabei werden die 
Bleche d, d* durch eincn SchweiBpunkt F verschweiBt. 

65 Die Kolbenstangen 30* und 40' der Stellmotore 30 und 
40 bleiben dabei eingefahren. Zur RQcfcvertagenmg in 
die AusgangssteUung // fahrt die Kolbenstange XV des 
Stellmotors 10 fbea Druck in der Kammer b und c) 



33 27 510 

9 

sowie dae Kolbenstangen 20' dcr Stellmotore 20 aos. 

Die SchwetQzangc 1 kann selbstverstandlich nicht nur 
waagrccht, sondcrn aucb in jcdcr anderen Raumlagc, 
bci$pfcteweise senkrecht, belaiigt wenten. Zur Erzeu* 
gung eincs SdrwciBpunkts F an beispielsweise im Win- 5 
kel z ue i nandcr Kcgendcn Blechabschmtten <L it 
braocht fiber den SchweiBroboteT nur die jeweflige 
SchweiBpuokctage angefahrcn zu wcrden, wihrend die 
Raumlagc der Schwcifizangc 1 dabei unverandert 
blcibt, to 

Der Schiebeelektrodeahalter 27 und der Scherenelek- 
trodenhalter 16 kann auch jcweib mit einer rechtwirtke- 
Ug von seiner UUigserstreckung wt^ragcrxlcn SchweiB- 
elektrode versehen sein; dkse wirkcn zur Erzcugung 
cine* SchwciBpunkts scbereiiartig bzw. gcradlinig oder 15 
Utagagcrichtei bogenffii wig zosarninen. 
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